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Розкрити статичну невизначеність рами (рис. 1а) навантаженої зосередженою 
силою F, застосовуючи модифікований метод мінімуму потенціальної енергії 
деформації системи. 
 
 
а – задана система   б – основна розрахункова схема 
 
Рисунок 1 – Графічно-силова схематизація до розрахунку рами з двома «зайвими» 
в’язями модифікованим методом мінімуму потенціальної енергії деформації 
 
Складаємо вираз функції потенціальної енергії від згинальної деформації 
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стержнів, інтегруючи вздовж ділянок основної розрахункової схеми (рис. 1б) 
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На підставі «Правила Лейбніца» диференціюємо за параметрами Х1 та Х2 
підінтегральні функції виразу (1) і відповідно кожне із значень прирівнюємо до нуля: 
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Проінтегрувавши (2) і (3) за змінною х, отримаємо: 
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Таким чином, запишемо систему канонічних рівнянь в компактному вигляді: 
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Звідки отримаємо значення реакцій у «зайвих» в’язях: 
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